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(S) Magnetostriktives Wegmessverfahren und -system mit einem Start- und Stop-lmpuls 

(g) Es wird cin magnetostriktives Wegmesssystem (10) be- 
schrieben, das mit einem Wellenleiter (12) versehen ist, 
dem ein entlang dem Wellenleiter (12) verfahrbarer Ma- 
gnet (14) zugeordnet ist. Ein Impulsgenerator (18) zur Er- 
zeugung eines Erregeriinpulses (E) und ein leitfahiger 
Draht (17) zur Fuhrung des Erregerimpulses (E) durch den 
Wellenleiter (12) zu dem Magneten (14) sind vorgesehen, 
wobei eine Torsionswelle (T) in dem Weiienleiter (12) ent- 
steht, wenn der Erregerimpuls (E) den Magneten (14) er- 
reicht. Eine Spule (13) zur Erzeugung eines Antwortimpul- 
ijses in Abhangigkeit von der Torsionswelle (T) und eine 
Positionsberechnung (20) zur Ermittlung der Position des 
Magneten (14) in Abhangigkeit von dem Erregerimpuls 
(E) und dem Antwortimpuls sind vorgesehen. Ein Prozes- 
sor (21) ist vorgesehen. In dem eine Tabelle vorhanden 
ist, in der eine Vielzahl von Positionen und von Erregerim- 
puls-Korrekturwerten einander zugeordnet sind. In Ab- 
hangigkeit von der ermittelten Position (P) des Magneten 
(14) und dem aus der Tabelle zugehorigen Erregerimpuis- 
Korrekturwertes (EK) wird die Dauer des nachsten Erre- 
gerimpulses (E*) verandert. 
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Beschreibung 

Stand der Technik 

fOOOll Die Erfindung geht aus von einem magnetostrikti- 
ven Wegmessverfahren zur Erinittlung einer Position eines 
Magneten, bei dem der Magnet entlang einem Wellenleiter 
verf ahrbar ist, bei dem ein Erregerimpuls erzeugt und durch 
den Wellenleiter zu dem Magneten gefuhn wird, bei dem 
eine Torsionswelle in dem Wellenleiter entsteht, wenn der 
Erregerimpuls den Magneten erreicht, bei dem ein Antwort- 
impuls in Abhangigkeit von der Torsionswelle erzeugt wird, 
und bei dem die Position des Magneten in Abhangigkeit von 
dem Erregerimpuls und dem Antwordmpuls ermittelt wird. 
Die Erfindung betrifft ebenfalls ein entsprechendes magne- 
tostriktives Wegmesssystem. 

[0002] Ein derartiges Wegmessverfahren bzw. Wegmess- 
system ist aus der DE 199 54 328 Al bckannt. Dort ist ein 
Wellenleiter vorhanden, in dessen Langsrichtung ein mit ei- 
nem Magneten gekoppelter Gegenstand verschoben werden 
kann. In dem Wellenleiter wird aufgrund eines auf das Ma- 
gnetfeld des Magneten auftreffenden En-egerimpulses eine 
Torsionswelle erzeugt. Eine Spule ist vorgesehen, um aus 
der Torsionswelle einen Antwordmpuls abzuleiten, Aus der 
Zeitdauer zwischen deiu Erregerimpuls und dem Antworl- 
impuls wird auf die Position des Gegenstands endang dem 
Wellenleiter geschlossen. 

[0003] Der Erregerimpuls wird von einem extemen Ab- 
frageimpuls ausgelost, mit dem die Position des Gegen- 
stands abgefragt wird. Da nach dem Eintreffen des Abfra- 
geimpulses eine gewisse Zeitdauer fur die Durchfiihrung der 
vorstehend beschriebenen Ermittlung der Position des Ge- 
genstands erforderlich ist, wird die erniittelte Posidon auf 
den aktuellen Zeitpunkt des Abfrageimpulses vorausberech- 
net. Hierzu werden gegebenenfalls die zuletzt ermitlelten 
und abgespeicherten Positionen des Gegenstands herange- 
zogen und z, B. mittels einer linearen Extrapolation beriick- 
sichtigt. 

[0004] Aufgrund von Nicht-Linearitatcn des Wellenleiters 
muss die vorausberechnete Position korrigieri werden. 
Hierzu ist in der DE 199 54 328 Al eineTabeUe vorhanden, 
in der zu jeder ermittelten Position ein zugehoriger Korrek- 
turfaktor enthalten ist. Die Kon-ekturfaktoren werden dabei 
vorab mittels hochgenauer Messungen von Positionen des 
Gegenstands bestimmt. Die Korrekturfaktoren beziehen 
sich auf die ermittelten Positionen des Gegenstands und kor- 
rigieren somit dieses Ergebnis des bekannten Wegmesssy- 
siems. 

[0005] Die derart korrigierte Position des Gegenstands 
wird schlieBlich in eine Zeitdauer umgeiechnet und mit 
Hilfe eines Start- und eines Stop-Impulses ausgegeben. 
[0006] Der Nachteil des beschriebenen magnetostriktiven 
Wegmessverfahrens bzw. -systems besteht u. a. darin, dass 
die minimale Zeitdauer, mit der Abfrageimpulse verarbeitet 
werden konnen, von der fur die Korrektur der ermittelten 
Position erforderlichen Zeitdauer abhSngt. 

Aufgabe und Vorteile der Erfindung 

[0007] Aufgabe der Erfindung ist es, ein magnetostrikti- 
ves Wegmessverfahren und ein entsprechendes Wegmesssy- 
stem zu schaffen, die geringere Zeitabstande zwischen den 
einzelnen Abfrageimpulsen zu Lassen 

[0008] Bei einem magnetostriktiven Wegmessverfahren 
der cingangs gcnanntcn Art wird die Aufgabe crfindungsgc- 
maB dadurch gelost, dass eine \^elzahl von Positionen und 
von Erregerimpuls-Korrekturwerten einander zugeordnet 
werden, und dass in Abhangigkeit von der ermittelten Posi- 



64 121 A 1 

2 

tion des Magneten und dem aus der Tabelle zugehorigen Er- 
regerimpuls-Korrekturwert die Dauer des nachsten Errcger- 
impulses verandcrt wird. Bei einem entsprechenden magne- 
tostriktiven Wegmesssystem wird die Aufgabe erfindungs- 
5 gemaB dadurch gelost, dass ein Prozessor vorgesehen isL, in 
dem eine Tabelle vorhanden ist, in der eine Vielzahl von Po- 
sitionen und von Enregerimpuls-Korrekturwerten einander 
zugeordnet sind, und dass Mittel vorgesehen sind, die in Ab- 
hangigkeit von der ennittelten Position des Magneten und 
10 dem aus der Tabelle zugehorigen Erregerimpuls-Korrektur- 
wert die Dauer des nachsten Erregerimpulses verandem. 
[0009] Im IJnterschied zum Stand der Technik wird nicht 
die von dem Wegmesssystem ermittelte Position eines Ge- 
genstands korrigiert, sondem es wird der Ausloser der Mes- 
15 sung, namlich der Erregerimpuls korrigiert. Das Ergebnis 
der Messung, namlich die Position des Gegenstands muss 
damit nicht mehr korrigiert oder abgeglichen oder in sonsti- 
gcr Wcisc bccinflusst werden. 

[0010] Daraus ergibt sich der Vorteil, dass die von der Po- 
20 sitionsberechnung ermittelte Position des Gegenstands so- 
fort weiterverwendet werden kann. Die fiir eine Korrektur 
erforderliche Zeitdauer wird damit eingespart. Dies stellt 
gleichzeitig eine Verkurzung derjenigen minimalen Zeit- 
dauer dar, die fur die Ermittlung einer Position des Gegen- 
25 stands erforderlich ist. 

[0011] Die Konrektur des Erregerimpulses kann vdllig un- 
abhangig von der Weiterverwendung der ermittelten Posi- 
tion des Gegenstands durchgefiihrt werden. Die hierfur er- 
forderliche Zeitdauer hat somit keinen Einfluss auf die Er- 
30 niittiung der genannten Position und/oder deren Weiterver- 
wendung. 

[0012] Dies hat zur Folge, dass die minimale Zeitdauer, 
mit der Abfragehnpulse verarbeitet werden konnen, nicht 
mehr von der fiir die Korrektur der ermittelten Position er- 
35 forderlichen Zeitdauer abhangt. Die minimale Zeitdauer ist 
damit geringer. Dies fuhrt zu der Moghchkeit, dass bei dem 
erfindungsgemaBen Wegmesssystem geringere Zeitabstande 
zwischen den einzelnen Abfrageimpulsen zugelassen wer- 
den konnen. 

40 [0013] Besonders vorteilhaft ist es, wenn die Mittel dazu 
vorgesehen sind, die Dauer des nachsten Erregerimpulses zu 
verkurzen oder zu verlangern. Damit konnen Korrekturen in 
beide Richtungen, also im Sinne von positiven und negali- 
ven Veranderungen der Ausbreitung der Torsionswelle auf 
45 dem Wellenleiter kompensiert werden. 

[0014] Bei einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfin- 
dung ist die Positionsberechnung dazu vorgesehen, die Posi- 
tion aus d^r Zeitdauer zwischen den Abschaltflanken des Er- 
regerimpulses und des Antwortimpulses zu ermitteln. Durch 
50 die Bezugnahme auf die Abschaltflanken wird gewahrlei- 
stet, dass eine Veranderung der Dauer des Erregerimpulses, 
insbesondere dessen Verkurzung oder Verlangerung, auch 
einen Einfluss auf die ermittelte Position hat. 
[0015] Bei einer weiteren vorteilhaften Weiterbildung der 
55 Erfindung ist die Positionsberechnung dazu vorgesehen, die 
Ermittlung der Position aus der Zeitdauer mittels einer stan- 
dardisiertcn Ausbreitungsgeschwindigkeit der Torsions- 
welle auf dem Wellenleiter durchzufuhren. Dies ist ohne 
weiteres moglich, da - wie erlautert wurde — die Korrektur 
60 bereits im Rahmen der Erzeugung des Erregerimpulses 
durchgefuhrt worden ist. Die Umrechnung der Zeitdauer in 
die Position des Gegenstands kann damit auBerst einfach 
und schnell durchgefuhrt werden. 

[0016] Bei einer weiteren vorteilhaften Weiterbildung der 

65 Erfindung ist vorgesehen, dass die Spulc ein Signal erzeugt, 
und dass die Positionsbereclinung dazu vorgesehen ist, ei- 
nen durch die Torsionswelle hervorgerufenen Ausschlag des 
Signals zu erkennen und in Abhangigkeit von diesem Aus- 
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schlag den Anlwortimpuls zu erzeugen, Vorzugsweise er- 
folgt die Erzeugung des Antwortimpulses in Abhangigkeit 
von einer Nulllinie des von der Spule gelieferten Signals. 
[0017] Weitere Merkmale, Anwendungsnioglichkeiten 
und Vorteile der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgen- 5 
den Beschreibung von Ausfiihrungsbeispielen der Erfin- 
dung, die in den Figuren der Zeichnung dargestellt sind. Da- 
bei bilden alie beschriebenen oder dargesteiiten Merkmale 
fiir sich oder in beliebiger Kombination den Gegenstand der 
Erfindung, unabhangig von ihrer Zusammenfassung in den lO 
Palentanspruchen oder deren Riickbeziehung sowie unab- 
hangig von ihrer Fomiulierung bzw. Darstellung in der Be- 
schreibung bzw. in der Zeichnung. 

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung 15 

[0018] Fig. 1 zeigt ein schemadsches Blockschaltbild ei- 
ncs crstcn Ausfuhrungsbcispicls cincs crfindungsgcma6cn 
magnetostriktiven Wegmesssy stems, und 
[0019] Fig. 2 zeigt ein schemaiisches Diagramm eines 20 
von dem Wegmesssystem der Fig. 1 erzeugten Signals mit 
zugehorigeni Erregerimpuls und Anlwortimpuls. 
[0020] Fig. 1 zeigt ein magneiostriktives Wegmesssystem 
10, das ein Gehause 11, einen Wellenleiter 12, eine Spule 13 
und einen Magnelen 14 aufweisL. 25 
[0021] Der Wellenleiter 12 besteht aus magnetostriktivem 
Material und ist stabformig ausgebildet. Die Spule 13 ist im 
Bereich des einen Endes des Wellenleiters 12 angeordnet. 
Die Spule 13 umgibt den Wellenleiter 12, ohne diesen zu be- 
ruhren. Im Bereich des anderen Endes des Wellenleiters 12 30 
ist ein Dampfer 15 vorgesehen. Zusatzlich kann in demjeni- 
gen Bereich des Wellenleiters 12, in dem die Spule 13 ange- 
ordnet ist, ein weiterer Dampfer 15 vorhanden sein. 
[0022] Der Magnet 14 kann in Richtung des Wellenleiters 
12 verschoben werden. Der Magnet 14 ist mit einem Gegen- '^^ 
stand 16 verbunden, so dass die Position des Magneten 14 
entlang dem Wellenleiter 12 der Position des Gegenstands 
16 entspricht. 

[0023] Ein leitfahiger Draht 17 ist mit einem Pulsgenera- 
tor 18 verbunden. Der Draht 17 ersirecki sich dutch das In- 40 
nere der gesamten Lange des Wellenleiters 12 und ist auf der 
AuBenseite des Wellenleiters 12 wieder zu dem Pulsgenera- 
tor 18 zuriickgefiihrt. Der Wellenleiter 12, der leitfahige 
Draht 17, die Spule 13 und der Magnet 14 sind in einem zy- 
linderformigen Gehause 19 untergebracht. 45 
[0024] Altemativ besteht die Moglichkeit, dass der Wel- 
lenleiter 12 und der leitfahgie Draht 17 als gemeinsames 
Bauteil kombiniert sind. 

[0025] Der Pulsgenerator 18 ist mit einer Positionsberech- 
nung 20 verbunden, an die des Weiteren die Spule 13 ange- 50 
schlossen ist. Ein Prozessor 21 ist vorhanden, der mit der 
Positionsberechnung 20 und mit dem Pulsgenerator 18 ver- 
bunden ist. Weiterhin ist an den Prozessor 21 ein Start/Slop- 
Generator 22 angeschlossen. 

[0026] Im Betrieb des magnetostriktiven Wegmesssy- 55 
stems 10 erzeugt der Pulsgenerator 18 periodisch einen ein- 
zelncn Erregerimpuls E, beispielsweise alle 2 Millisekun- 
den. Die Dauer des Erregerimpulses E betragt einige Mikro- 
sekunden, z. B. 4,5 Mikrosekunden. 

[0027] Der Erregerimpuls E lauft durch den leitfahigen 60 
Draht 17 in Richtung zu dem Magneten 14. Wenn der Erre- 
gerimpuls E das magnetische Feld des Magenten 14 er- 
reicht, entsteht eine Torsionswelle T in dem Wellenleiter 12. 
Der Erregerimpuls E wird weiierhin an die Positionsberech- 
nung 20 wcitcrgcgcbcn. 65 
[0028] Die Torsionswelle T breitet sich ausgehend von der 
Position des Magneten 14 in beiden Richtungen in dem Wel- 
lenleiter 12 aus. Wenn die Torsionswelle T die Spule 13 er- 
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reicht, entsteht ein Signal 5. Ansonsten wird die Torsions- 
welle T mit Hilfe der Dampfer 15 gedampft, so dass keine 
Reflektionen oder dergleichen an den Enden des Wellenlei- 
ters 12 entstehen. 

[00291 In der Positionsberechnung 20 stehen somit der Er- 
regerimpuls E und das Signal S zur Verfiigung. Aus dem Si- 
gnal S generiert die Positionsberechnung 20 zuerst einen 
Antwortimpuls A, wie dies nachfolgend beschrieben ist. 
[0030] Fig. 2 zeigt ein Diagramm mit dem Signal S, dem 
Erregerimpuls E, dem Antwortimpuls A und einem nach- 
sten Erregerimpuls E*, jewel Is aufgetragen iiber der Zeit t. 
[0031] Wie erlautert wurde. durchlauft der Erregerimpuls 
E den Wellenleiter 12. Dabei passiert der Erregerimpuls E 
auch die Spule 13. Dies fiihrt zu Storungen 23 des Signals S, 
die von der Positionsberechnung 20 durch entsprechende 
MaBnahmen ausgeblendet werden. 

[0032] Wie ebenfalls erlautert wurde, wird von dem Erre- 
gerimpuls E die Torsionswelle T hcrvorgcrufcn, die in dor 
Spule 13 einen Ausschlag 24 des Signals S erzeugt. IMeser 
Ausschlag 24 wird von der Positionsberechnung 20 erkannt 

und nicht ausgeblendet 

[0033] Die Ermittlung und Erzeugung des Antwortimpul- 
ses A wird von der Positionsberechnung 20 durchgefiihrt. 
Beispielsweise wenn das Signal S bei dem Ausschlag 24 ein 
Maximum erreicht, wird die Einschaltflanke 25 des Ant- 
wortimpulses A erzeugt, Weiterhin ist eine Nulllinie des Si- 
gnals S in der Positionsberechnung 20 bekannt. Sob aid das 
Signal S nach der Einschaltflanke 25 jdiese Nulllinie N wie- 
der erreicht, wird die Ausschaltflanke 26 des Antwortimpul- 
ses A erzeugt 

[0034] Dann ermittelt die Positionsberechnung 20 die 
Zeitdauer Z zwischen dem' Erregerimpuls E und dem Ant- 
wortimpuls A. Diese Zeitdauer Z erstreckt sich zwischen 
den Ausschaltflanken des Erregerimpulses E und des Ant- 
wortimpulses A. 

[0035] Die Zeitdauer Z wird von der Positionsberechnung 
20 mit Hilfe einer bekannten, standardisierten Ausbrei- 
tungsgeschwindigkeit der Torsionswelle T innerhalb des 
Wellenleiters 12 in eine Position P des Gegenstands 16 um- 
gerechnet. Diese Position P wird an den Prozessor 21 wei- 
tergegeben. Hierzu erfolgt vorab eine Digitalisierung der 
Position P. 

[0036] In dem Prozessor 21 ist ein Speicher vorhanden, 
beispielsweise ein EEPROM (= electronically erasable pro- 
gramable read only memory). In dem Speicher ist eine Ta- 
beUe enthalten, in der PosiUonen P des Gegenstands 16 und 
jeweils zugehorige Erregerimpuls-Korrekturwette EK abge- 
speichert sind. 

[0037] Die Positionen und zugehorigen Korrekiurwerte 
werdeii mittels einer Eichung vorab ermittelt. Hierzu wird 
der Gegenstand 16 in cine Vielzahl von Positionen entlang 
dem Wellenleiter 12 gebracht Die Positionen werden dner- 
seits mit Hilfe des vorbeschriebenen Verfahrens ermittelt. 
Andererseits werden die Positionen zusatzlich von einem 
hochgenauen Messgerat vermes sen, beispielsweise von ei- 
nem Laser-Interferometer. Aus der Abweichung der hochge- 
nau gemessenen Position und der mit Hilfe des vorliegenden 
Verfahrens ermittelten Position wird der Korrekturwert er- 
mittelt Dieser Korrekturwert wird - wie erwahnt - zusam- 
men mit der zugehorigen Position fiir alle vermessenen Po- 
sitionen digital in der Tabelle abgespeichert. 
[0038] We erwahnt, wird die von der Positionsberech- 
nung 20 ermittelte Position P an den Prozessor 21 weiterge- 
geben. In Abhangigkeit von diesem Positions wcrt liest der 
Prozessor 21 den zugehorigen Errcgcrimpuls-Korrckturwcrt 
EK direkt aus der abgespeicherten Tabelle aus. 
[0039] Altemativ ist es moglich, daB der Prozessor 21 mit- 
tels mehrerer zuletzt von der Positionsberechnung 20 erhal- 
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tener Positioner! P eine Vorausberechnung der akluellen Po- 
sition durchfiihrt. Bei dieser Alternative wird somit beriick- 
sichtigt, da6 die Emiittlung der letzten Position P durch die 
Positionsberechnung 20 eine gewisse Zeitdauer erfordert, in 
der der Gegenstand 16 sich gegebenenfalls weiterbewegt 5 
und damit seine Position verandert hat. Aus den letzten Po- 
sitionen kann dabei die Bewegung des Gegenstands 16 er- 
mittelt werden, uni daniil dann die genannte Vorausberech- 
nung beispielsweise mil Hilfe einer linearen Extrapolation 
durchzufiihren. Fiir die sich ergebende aktuelle Position liest 10 
der Prozessor 21 den zugehorigen Erregerimpuls-Korrektur- 
wert EK aus der abgespeicherten Tabelle aus. 
f 0040] Der Erregeri mpu Is- Korrekturwert EK wird darauf- 
hin analog an den Iiiipulsgenerator 18 ausgegeben, der da- 
mit den in der Fig. 2 gezeigten nachsten Erregerimpuls E* 15 
vcrkiirzt oder verlangert. Die Verlangening oder Verkiirzung 
dicsc Hrregcrimpulses E' mittels des Erregerimpuls-Konek- 
lurwcrts EK kann dabci beispielsweise in Viclfachcn von 
0,2 Nanosekunden erfolgen. 

|(K)41 1 Die beschriebcnc Abweichung der nach dem vor- 20 
lic^cn<icn Vcrfahrcn cnniJtchen Position des Gegenstands 
16 von der hochgcnau gcmcsscnen Position desselben ergibt 
sich u. a. daraus, dass der Wellcnleiter 12 uber seine ge- 
sanilc Liingc kcine homogcncn Eigenschaften besitzt. So er- 
gcbcn sich aus Material vcrandungcn und/oder aus herstel- 25 
Uingsbcdinglcn Ungenauigkcitcn des WcUenleiters 12 iiber 
dcsscn T-iinge kcine linearen Xusamiiienhangc zwischen den 
laisachlichcn Positioncn des Gegenstands 16 und den von 
kiciu magnclosirikliven Wegmcsssystem 10 gemessenen Po- 
siiioncn des (jcgcnstands 16. Die bei der Umrechnung der 30 
/ciidaucr / in die Position P verwcndcle standardisierte 
Ausbrciiungsgeschwindigkeil der Torsionswelle T stimmt 
ilcslialb nichl cxakl mil den taisaciiliclicci Verhaltnissen auf 
<iciii Wcllcnleiler 12 ubcrein. 

1 0042 1 Die Korrektur dieser Abweichung erfolgt dadurch, 
dass die Daucr des jeweils nachslen Erregeri mpu Ises E' ver- 
andert wird. Diesc Dauer cines Erregeri mpulses E hat eine 
Auswirkung auf die daraus rcsullicrende Torsionswelle T 
und damii auf den Aniwonimpuls A hat. Durch eine Verlan- 
gcrung Oder Verkur/ung der Dauer cines Erregerimpulses 40 
konncn dainil Abwcichungcn des magnetostriktiven Weg- 
nicsssysicnis 10 von cicrRcaliiai ausgcglichen werden. 
(0043 1 Unabhangig davon wird z. B. durch eine Verlange- 
rung cines Erregerimpulses E automatisch die Zeitdauer Z 
bis zum liinircfrcn des Anlwortinipulses A kiirzer. Eine der- 45 
anige Veriangerung isl beispielhafl bei dem nachsten Erre- 
gerimpuls E' in der Fig, 2 punktiert dargestellt. 
10044] Insgcsami wird damit die an sich vorhandene 
Nichi-Lineariiai des WcUenleiters 12 durch eine Verande- . 
rung der Dauer des Erregerimpulses E korrigiert. Mit ande- 50 
rcn Won en bedculel dies, dass nicht das Eigebnis der Mes- 
sung korrigien wird. also die Zeitdauer z, sondem der Aus- 
loser fur die Messung, namlich der Erregerimpuls E. Dies 
hat zur Folge, dass das Ergcbnis der Messung, also die Zeit- 
dauer Z, bercits korrigien isl und deshalb nicht mehr korri- 55 
giert werden muss. 

[0045] Bei der aus dem Erregerimpuls E und dem Ant- 
wortimpuls A eriiiillellen Zeitdauer Z handelt es sich damit 
uni einen korrigierten Wert. Entsprechendes gilt somit auch 
fiir die daraus berechncle Position P des Gegenstands 16. 60 
[0046] Im Betrieb des magnetostriktiven Wegmesssy- 
stems 10 werden die von der Positionsberechnung 20 ermit- 
telten Posilionen P des Gegenstands 16 auch an den Start/ 
Siop-Generaior 22 weiiergegeben. Don werden eine Mehr- 
zahl aufcinandcrfolgcndcr Positioncn P abgcspcichcrt. 65 
[0047] Wird nun mehr der Start/Stop-Generator 22 von ei- 
nem extern erzeugien Abfrageimpuls F beaufschlagt, mit 
dem die Posilion des Gegenstands 16 abgefragt wird, so er- 
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zeugt der Start/Stop-Generator 22 einen Stan/Stop-Impuls 
G in Abhangigkeit von den abgespeicherten Positionen P 
des Gegenstands 16. 

[0048] Der Abfrageimpuls F kann zeitlich vol lig unabhan- 
gig von den Erregerimpulsen E und/oder den Antwortimpul- 
sen A bei dem Start/Stop-Generator 22 eintreffen. Dies hat 
zur Folge, dass beim Eintreffen des Abfrageimpuises F im 
Normalfall keine Position P abgespeichert ist, die genau der- 
jenigen Position Q des Gegenstands 16 entspricht, die dieser 
im Zeitpunkt des Eintreffens des Abfrageimpuises F tat- 
sachlich innehat. 

[0049] Es wird deshalb in dem Start- Stop-Generator 22 
eine Vorausberechnung durchgefiihrt. Aus den vor dem Ein- 
treffen des Abfrageimpuises F abgespeicherten Positionen P 
des Gegenstands 16 wird die Bewegung des Gegenstands 16 
entlang dem Wellcnleiter 12 ermittelt. Dabei wird insbeson- 
dere dessen Verfahrgeschwindigkeit entlang dem Wellcnlei- 
ter 16 bcriicksichtigt. Aus dieser Bewegung des Gegen- 
stands 16 wird auf diejenige Position Q des Gegenstands 16 
geschlossen, die dieser im Zeitpunkt des Eintreffens des Ab- 
frageimpuises F tatsachlich aufweist, 

[0050] Die Ermittlung derjenigen Position Q des Gegen- 
stands 16, die dieser im Zeitpunkt des Eintreffens des Abfra- 
geimpuises F aufweist, kann beispielsweise mit Hilfe einer 
linearen Extrapolation oder auch mittels sonsliger iiiatheiiia- 
tiscber Verfahren durchgefiihrt werden. 
[0051] Die auf diese Weise ermittelte Position Q des Ge- 
genstands 16 im Zeitpunkt des Eintreffens des Abfrageim- 
puises F wird dann von dem Start/Stop-Generator 22 in eine 
Zeitdauer umgewandelt. Der Start/Stop-Generator 22 er- 
zeugt schlieBlich einen Start-Impuls und einen Stop-Impuls, 
deren zeitlicher Abstand der vorgenannten Zeitdauer ent- 
spricht. 

[0052] Der Start-Impuls wird dabei von dem Start/Stop- 
Generator 22 sofort nach dem Eintreffen des Abfrageimpui- 
ses F erzeugt und nach extern abgegeben. Dann fuhrt der 
Start/Stop-Generator 22 die erlauterte Vorausberechnung 
durch. Durch eine entsprechende Ausbildung des Start/ 
Stop-Generators 22 kann erreicht werden, dass die Durch- 
ftihrung dieser Vorausberechnung immer zeithch kiirzer ist 
als vorstehend genannte, die Position Q charakterisierende 
Zeitdauer. Damit ist es moglich, dass der Start/Stop-Genera- 
tor 22 zuerst die vorgenannte Zeitdauer berechnet, um dann 
den Stop-Impuls entsprechend zu erzeugen und nach extern 
abzugeben, der zusammen mit dem bereits abgegebenen 
Start-Impuls die genannte Zeitdauer darstelit 

Patentanspriiche 

1. Magnetostriktives Wegmessverfahren zur Ermitt- 
lung einer Posilion (P) eines Magneten (14), bei dem 
der Magnet (14) entlang einem Wellcnleiter (14) ver- 
fahrbar ist, bei dem ein Erregerimpuls (E) erzeugt und 
durch den Wellcnleiter (12) zu dem Magneten (14) ge- 
fuhrt wird, bei dem eine Torsionswelle (T) in dem Wel- 
lcnleiter (12) entstehi, wenn der Erregerimpuls (E) den 
Magneten (14) erreicht, bei dem ein Antwortimpuls 
(A) in Abhangigkeit von der Torsionswelle (T) erzeugt 
wird, und bei dem die Position des Magneten (14) in 
Abhangigkeit von dem Erregerimpuls (E) und dem 
Antwortimpuls (A) ermittelt wird, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass eine Vielzahl von Positionen (P) und 
von Erregerimpuls-Korrekturwerten (^K) einander zu- 
geordnet werden, und dass in Abhangigkeit von der er- 
mittcltcn Position (P) des Magneten (14) und dem aus 
der Tabelle zugehorigen Erregerimpuls-Korrekturwert 
(EK) die Dauer des nachsten Erregerimpulses (E ) ver- 
andert wird. 
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2. Wegmessverfahren nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnel, dass die Dauer des nachsten Erregerim- 
pulses (K) verkiirzl oder verlangert wird. 

3. Wegmessverfahren nach einem der Anspriiche 1 
Oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Position (P) 5 
aus der Zeitdauer (Z) zwischen den Abschaltflanken 
des Erregerimpulses (E) und des Antwortimpulses (A) 
ermitteit wird, 

4. Wegmessverfahren nach Anspruch 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Ermitdung der Position (P) aus 10 
der Zeitdauer (Z) mittels einer standardisierten Aus- 
breitungsgeschwindigkeit der Torsionswelle (T) auf 
dem Wellenleiter (12) durchgefuhrt wird. 

5. Wegmessverfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 

4, dadurch gekennzeichnet, dass ein Signal (S) erzeugt 15 
wird, und dass ein durch die Torsionswelle (T) hervor- 
gerufener Ausschlag (24) des Signals (S) zu erkanm 
und in Abhangigkcit von dicscm Ausschlag (24) der 
Antwortimpuls (A) erzeugt wird. 

6. Magnetostriktives Wegmesssysiem (10) mit einem 20 
Wellenleiter (12), dem ein entlang dem Wellenleiter 
(12) verfahrbarer Magnet (14) zugeordnet ist, mit ei- 
nem Impulsgenerator (18) zur Erzeugung eines Erre- 
gerimpulses (E), mil einem leitfahigen Draht (17) zur 
Fuhrung des Erregerimpulses (E) durch den Wellenlei- 25 
ter (12) zu dem Magneten (14), wobei eine Torsions- 
welle (T) in dem Wellenleiter (12) entsteht, wenn der 
Erregerimpuls (E) den Magneten (14) erreicht, mit ei- 
ner Spule (13) zur Erzeugung eines Antwortimpulses 
(A) in Abhangigkeit von der Torsionswelle (T), und 30 
mit einer Positionsberechnung (20) zur Ermittlung der 
Posidon des Magneten (14) in Abhangigkeit von dem 
Erregerimpuls (E) und dem Antwortimpuls (A), da- 
durch gekennzeichnet, dass ein Prozessor (21) vorgese- 
hen ist, in dem eine Tabelle vorhanden ist, in der eine 35 
Vielzahl von Positionen (P) und von Erregerimpuls- 
Korrekturwerten (EK) einander zugeordnet sind, und 
dass Mittel vorgesehen sind, die in Abhangigkeit von 
der ermittelten Position (P) des Magneten (14) und 
dem aus der Tabelle zugehorigen Erregerimpuls-Kor- 40 
rekturwert (£K) die Dauer des nachsten Erregerimpul- 
ses (K) verandem. 

7. Wegmesssysiem (10) nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Mittel dazu vorgesehen sind, die 
Dauer des nachsten Erregerimpulses (E*) zu verkiiizen 45 
oder zu verlangem. 

8. Wegmesssystem (10) nach einem der Anspriiche 6 
oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Positionsbe- 
rechnung (20) dazu vorgesehen isL, die Position (P) aus 
der Zeitdauer (Z) zwischen den Abschaltflanken des SO 
Erregerimpulses (E) und des Antwortimpulses (A) zu 
ermitteln. 

9. Wegmesssystem (10) nach Anspruch 8, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Positionsberechnung (20) dazu 
vorgesehen ist, die Ermittlung der Position (P) aus der 55 
Zeitdauer (Z) mittels einer standardisierten Ausbrei- 
tungsgeschwindigkeil der Torsionswelle (T) auf dem 
Wellenleiter (12) durch zufiihren. 

10. Wegmesssystem (10) nach einem der Anspriiche 6 
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Spule (13) ein 60 
Signal (S) erzeugt, und dass die Positionsberechnung 
(20) dazu vorgesehen ist, einen durch die Torsions- 
welle (T) hervorgerufenen Ausschlag (24) des Signals 
(S) zu erkennen und in Abh^gigkeit von diesem Aus- 
schlag (24) den Antwortimpuls (A) zu crzcugcn. 65 
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